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Abstract
To cultivate science and technology and improve the quality of education in
Indonesia, organized activities that can support an increase in creativity and
innovation of the students in terms of both theoretical and practical application.
Under these circumstances in Indonesia holding of Robot Contest in Indonesia
Indonesia (KRCI) which is fully supported by the Directorate General of higher
education. With one of the categories is smart robot fire extinguisher, the fire
extinguisher robot in disigs using algorithms follow the wall. At the time of walking
robot, the robot will perform the calculation count when entering the room and detect
hotspots microcontroller will then instruct the DC motor to stop. At the time of the
sensor photodioda find pie candle and the flame sensor detects Uvtron mikrokontoler
will then send a signal to the relay for shaking the DC fan motor to the candle flame
and the robot will keep their distance when turning off the flame through the
ultrasonic sensor. And after that the robot will return to the home.
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2Abstrak
Untuk  menumbuh  kembangkan  ilmu  Pengetahuan  dan  Teknologi  serta
meningkatkan  mutu pendidikan  tinggi  di  Indonesia,  perlu  diadakan  kegiatan
yang  dapat  mendukung  peningkatan kreativitas dan inovasi para mahasiswa baik
dari segi teoritis  maupun  penerapan  praktisnya. Berdasarkan keadaan tersebut di
Indonesia diadakannya Kontes Robot Indonesia (KRCI) yang didukung penuh oleh
Direktorat Jendral pendidikan tinggi. Dengan salah satu katagori yaitu robot cerdas
pemadam api, maka dirancanglah robot pemadam api yang menggunakan algoritma
follow wall. Pada saat robot berjalan, maka robot akan melakukan penghitungan
count pada saat memasuki ruangan dan mendeteksi titik api kemudian mikrokontroler
akan memerintahkan motor DC untuk berhenti. Pada saat sensor photodioda
menemukan juring lilin dan sensor Uvtron mendeteksi adanya api maka
mikrokontoler akan mengirim sinyal ke relay untuk mengerakan motor kipas DC ke
api lilin dan robot akan menjaga jarak pada saat mematikan api lilin tersebut melalui
sensor ultrasonic. Dan setelah itu robot akan kembali ke home.
Kata kunci :
Robot, sensor uvtron, sensor photodioda, motor DC, mikrokontroler, relay, sensor
ultrasonik
PENDAHULUAN
Pada saat ini teknologi komputerisasi semakin berkembang pesat.
Perkembangan ini dapat dilihat dari teknologi mikrokontroler yang merupakan suatu
terobosan teknologi mikroprosesor dan mikrokomputer. Mikrokontroler ini banyak
digunakan pada berbagai sistem kontrol. Ada berbagai macam alat system kontrol
yang telah dirancang diantaranya robot yang berfungsi untuk memadamkan api secara
outomatis. Untuk membuat alat tersebut kita harus melakukan pertimbangan –
pertimbangan yang sering menjadi kendala dalam perancangan sebuah alat, sebab
terkadang jika mengutamakan salah satu factor misalnya faktor kecepatan, maka
faktor yang lainnya seperti kestabilan gerak bisa saja tidak tercapai. Untuk mengatasi
berbagai kendala tersebut, maka harus dilakukan studi yang sekaligus merancang
3sebuah alat dengan mempertimbangkan dan memilih bagian-bagian pembangun alat
yang tepat, dan spesifikasinya sesuai dengan kebutuhan, sehingga target yang ingin
dicapai seperti kecerdasan, kestabilan, kehandalan, serta kecepatan alat dalam
melakukan aksinya dapat tercapai.
Agar dapat mencapai semua itu kita dapat mempelajari alat tersebut yaitu Robot
Cerdas Pemadam Api, Alat ini adalah benda elektronika yang dirancang sedemikian
rupa bertujuan untuk membantu tugas-tugas manusia yang sangat beresiko. Alat ini
juga ditanami kecerdasan buatan agar dapat melakukan hal-hal sesuai dengan
keinginan pembuatnya. Melihat dari latar belakang itu penulis memberikan solusi
dengan menciptakan Robot Pemadam Api untuk Tugas Akhir saya dengan judul:
“DEAROBOLIC ROBOT CERDAS PEMADAM API MENGGUNAKAN
ALGORITMA FOLLOW WALL ( KONTES ROBOT CERDAS INDONESIA
2011 )”
METODELOGI
A. Studi Literature
Pada metode ini, penulis mencari dan mengumpulkan data-data dengan
memanfaatkan sarana dan prasarana yang disediakan oleh AMIK MDP,
seperti media internet dan perpustakaan yang menyediakan buku-buku yang
berhubungan dengan topik tugas akhir.
4B. Analisa Robot
Dari hasil percobaan diperoleh hasil bahwa alat akan di program pada
mikrokontrolernya, sebelum  di program mikrokontrolernya akan diberi arus
sebesar 7 volt ke input mikrokontroler 12 volt, kemudian jalankan program
pada PC atau Laptop dengan menggunakan kabal USBNue-125 setelah proses
pemograman selesai, hubungkan baterai 24 volt ke H-Bridge untuk
mengerakan motor DC pada alat, dan alat tersebut akan berjalan secara follow
wall jika kita menekan sound aktif ke alat tersebut setelah alat tersebut
berjalan maka sensor Ultrasonik akan mendeteksi jarak antara dinding dengan
alat, dan alat akan berjalan secara follow wall memasuki setiap ruangan
dengan bantuan empat motor DC untuk mencari titik api lilin, ketika sensor
warna mendeteksi adanya garis putih maka alat akan berhenti sejenak, setelah
itu sensor Uvtron akan mencari adanya titik api lilin di setiap ruangan ketika
sensor Uvtron mendeteksi adanya titik api maka alat akan berhenti sejenak
dan berbelok kekiri setelah itu berjalan follow wall kembali hingga sensor
warna mendeteksi garis putih kemudian alat berhenti dan sensor Uvtron akan
mendeteksi api lilin dan akan meniup api lilin dengan memutarkan kipas
secara otomatis hingga mampu memadamkan api lilin tersebut, ketika api lilin
mati maka alat akan kembali ke home.
5HASIL DAN BAHASAN
1. Follow Wall.
Follow Wall adalah sejenis gerak robot yang didesain untuk mendeteksi
adanya suatu dinding dan kemudian bergerak sesuai dengan pola dinding
tersebut. Robot Follow Wall ini juga mampu untuk mengenali halangan
berupa dinding, dan berusaha menjelajah lokasi/lingkungan dengan
mengikuti pembacaan sensor ultrasonik untuk terus mendeteksi sekeliling
dinding. Robot Follow Wall ini biasanya digunakan dalam bidang industri
besar sebagai pengangkut barang dari satu tempat ketempat yang lain secara
kontinyu atau terus menerus. Pada perusahaan mobil, Robot ini digunakan
sebagai pengangkut kerangka mobil yang telah jadi.
Penggerak Robot Follow Wall ini digerakan dengan motor DC.
Keunggulanya sebagai berikut: arah putar dan kecepatanya mudah dikontrol
serta suber dayanya didapatkan dari suber DC yang portable, misalnya aki
atau baterai kering.
Gambar 1 Gerak Robot Follow Wall
6Dalam pembuatan alat secara keseluruhan untuk merancang dalam pembuatan
tugas akhir ini dirancang beberapa bagian sistem dan blok, hal ini bertujuan agar
lebih mudah dalam mencari kesalahan yang mungkin terjadi. Serta lebih mudah
menyesuaikan bila terjadi pergantian pada rangkaian elektronika.
Gambar 2 Blok Diagram Komponen-komponen Utama
2. Rancangan Bagun Alat
A. Bahan
1. Motor DC
Motor DC yang dipakai untuk robot yang kita buat menggunakan
24VDC 195 RPM IG32 Gear Motor. 24VDC 195 RPM IG32 Gear Motor
ini sangat kompatibel dengan beberapa motor speed controller.
2. Driver motor 2 A Dual H-Bridge Pengendalian Motor DC
Driver Motor DC yang kita gunakan adalah 24VDC 195 RPM IG32
Gear Motor, untuk menggerakkan atau mengendalikan Motor DC tersebut
harus menggunakan PWM
73. Sensor
Pada robot yang kita rancang, kita menggunakan tiga jenis sensor
yaitu :
1. Sensor ultrasonik untuk jarak (Ranger).
Sensor ultrasonic digunakan untuk menjaga jarak robot dengan dinding.
2. Sensor photo dioda.
Sensor photo dioda di gunakan untuk membaca warna hitam dan putih
pada saat dilapangan robot.
4. Sensor Api (Lilin).
Sensor api di gunakan untuk mendeteksi api pada saat memasuki setiap
ruangan robot.
4. Mikrokontroller
Untuk mengendalikan robot baik motor maupun sensor sehingga robot
dapat bekerja sesuai dengan apa yang diinginkan maka diperlukan sebuah
mikrokontroller. Mikrokontroller yang kita pakai untuk mengendalikan
robot dan menggerakkan komponen-komponen yang ada pada robot adalah
mikrokontroller Atmega128.
5. Baterai
Baterai adalah sumber energi yang disimpan sementara. Biasanya
baterai yang digunakan adalah baterai pack yang bisa di-charge
81. Rancangan Piranti Lunak
A. Flowchart Pergerakan Robot 1
Gambar 3 Flowchart Pergerakan Robot 1
9B. Flowchart Pergerakan Robot 2
Gambar 4 Flowchart Pergerakan Robot 2
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KESIMPULAN DAN SARAN
1. Kesimpulan
Berdasarkan hasil pengujian "Dearobolic Robot Cerdas Pemadam Api
menggunakan Algoritma Follow Wall (Kontes Robot Cerdas Indonesia 2011)", maka
penulis dapat mengambil kesimpulan sebagai berikut:
1. Spesifikasi robot yang telah dirancang adalah memiliki dimensi (P) 20 cm
x (L) 20 cm x (T) 15 cm dengan berat 3,7 kg. Robot menggunakan empat
buah motor DC untuk menggerakkan roda dan satu buah motor servo untuk
bergerak kipas ke arah Api lilin. Power supply yang digunakan adalah
baterai 24 volt. Kecepatan gerak berjalan robot cukup linear dan stabil
untuk berbagai arah gerak. Robot dapat berjalan dengan cukup lincah baik
pada bidang datar maupun pada bidang miring saat melewati segitiga
dengan ketinggian segitiga 5 cm. Dan juga robot dapat melewati tikungan
dengan baik meskipun berada di tikungan yang tajam.
2. Saran
Setelah melakukan pengujian terhadap kinerja alat "Dearobolic Robot Cerdas
Pemadam Api menggunakan Algoritma Follow Wall (Kontes Robot Cerdas
Indonesia 2011)", maka ada beberapa saran yang diberikan dari penulis untuk
penggunaan dan kesempurnaan alat ini, yaitu:
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1. Alat ini ini disarankan kedepannya agar dapat memakai motor DC yang
torsinya lebih tinggi dan ban yang lebih bagus sehingga jalanya robot lebih
maksimal dan lebih mudah ketika melewati segitiga.
2. Alat ini dijalankan menggunakan catu daya yang didapat dari baterai yang
akan diisi jadi jika terjadi kehabisan baterai, maka alat ini tidak dapat bekerja
lebih baik dan program alat akan error. Oleh sebab itu dalam penggunaannya
perlu di cek dan sering melalkukan pengisian baterai dan ada baterai cadangan
agar alat ini tetap dapat berjalan lebih maksimal dan tidak menggulang-ulang
program.
DAFTAR PUSTAKA
Atmega 128 2011. Diakses 03 Juni 2011, dari
http://www.siphec.com/microcontroller/ATmega128%28L%29_complete.pdf
BASCOM-AVR 2011. Diakses 03 Juni 2011, dari
http://iswanto.staff.umy.ac.id/tag/bascom-avr/
Hartanto Dwi, Diakses 15 Februari 2012. Visual DOWNLOADER Microcontroller
AT89C2051. Andi Offset, Yogayakarta, 2005.
H-Bridge 2011. Diakses 03 Juni 2011, dari http://en.wikipedia.org/wiki/H bridge
ISP Programer Nue-125 AVRISP MKII. Diakses 03 Juni 2011, dari
http://klinik_robot.indonetwork.co.id Jakarta Timur.
LED 2011. Diakses 03 Juni 2011, dari http://id.wikipedia.org/wiki/LED
12
Motor DC 2011. Diakses 03 Juni 2011, dari
http://elib.unikom.ac.id/files/disk1/453/jbptunikompp-gdl-eldoamudim-22649-2-
bab2.pdf
Parallax 2011. Diakses 03 Juni 2011, dari
http://www.parallax.com/dl/docs/prod/acc/28015-PING-v1.3.pdf
Pengertian Sensor. Diakses 03 Juni 2011, dari
http://doktertech.blogspot.com/2010/10/pengertian-sensor.html
Photo Dioda 2011. Diakses 03 Juni 2011, dari
http://tyanretsa.blogspot.com/2010/08/photodioda-dan-led.html
PWM 2011. Diakses 03 Juni 2011
http://senoajie.wordpress.com/2008/11/08/aplikasi-pwm-pulse-width-
modulation/
Reley 2011. Diakses 03 Juni 2011, dari Http // www.hobby-elec.org, 29 september
2009
Resistor 2011. Diakses 03 Juni 2011, dari http://id.wikipedia.org/wiki/Resistor
Sensor Api 2011. Diakses 03 Juni 2011, dari http://belajar-
elektronika.com/tranducersensor/sensor-ultraviolet-sensor-api-uv-tron/
Sensor Ultrasonik SRF04 2011. Diakses 03 Juni 2011
http://digitallaboratory.wordpress.com/2010/01/22/sensor-ultrasonic-srf04/
Servo Motor 2011. Diakses 03 Juni 2011, dari
http://akbarulhuda.wordpress.com/2010/04/01/mengenal-motor-servo/
Transistor 2011. Diakses 03 Juni 2011, dari http://id.wikipedia.org/wiki/Transistor
13
LAMPIRAN
Gambar 1 Chasis/Body Robot Tampak Samping Kanan dan Depan
Gambar 2 Chasis/Body Robot Tampak Atas dan Belakang
